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@ Dispositif de transfert télescopique en particulier pour robots industriels.

@ L'invention se rapporte & un dispositif de transfert
télescopique en particulier pour robots industriels.

Selon l'invention, le dispositif comprend au moins deux
organes tubulaires (1,2} coulissant télescopiquement 'un
dans l'autre. Les moyens moteurs (11,12) permettent par
V'intermédiaire de courroies {13,18} et poulies (14, 16, 17)
d'obtenir un déplacement du tube interne {2) double du
déplacement commandé pour le tube externe {1). Le disposi-
tif permet également de faire passer les conduites de
commande du bras intérieurement 3 lui.

L'invention s'applique & la fabrication de tout robot
industriel,

e
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"“Dispositif de transfert télescopique en particulier pour
robots industriels"

La présenté invention a pour cbjet un dispositif de transfert
télescopique en partiéulier pour robots industriels.

Ies robots industriels premment de plus en plus d'importance
et de développement dans 1'industrie. L'un des éléments de base entrant
dans la construction de tels robots est un dispositif de transfert télesco-
pique permettant un mouvement de translation linéaire. Par l'utilisation de
plusieurs dispositifs de ce type disposés angulairement différemment, il
est possible de réaliser n'importe quel mouvement de déplacement, par exem—
ple d'un objet d'un endroit & un autre. En ocutre, si le dispositif de trans-—
fert télescopique autorise une rotation sur lui-m8me autour de son axe, la
liberté des mouverments de déplacement est encore accrue, ainsi donc que
1'agilité du robot.

L'objet de 1l'invention est un tel dispositif de transfert téleg-
copique pouvant constituer un élément de base d'un robot industriel et qui
présente de grands avantages au niveau de la fiabilité du dispositif, de
la précision de la commande de déplacement, aussi bien en translation qu'en
rotation, de la simplicité d'exécution et de l'économie de réalisation cor-
respondante. En outre, le diépositif est extrémement compact, et son usage
est particuliérement pratique, compte tenu en particulier de ce que la
plupart des alimentations électriques et/ou pneumatiques de cammande de la
téte de robot montée a 1l'extrémité du bras télescopique seront logées a
1'intérieur du dispositif. Il permet d'cbtenir une grande course et une
grande vitesse de déplacement de 1l'extrémité mobile du bras et permet une
programmation aisée des mouvements exécutés.

Le dispositif de transfert télescopique objet de 1'invention se
caractérise notamment en ce qu'il comprend au moins deux organes tubulaires
coulissant télescopiquement 1l'un par rapport a l'autre, des moyens de com—
mande moteurs du dispositif camprenant au moins un moteur entrafnant posi-
tivement parallelement & 1l'axe médian desdits organes tubulaires et alerna- -
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tlvenentdansunsensmdansl'autrelmdesditsorganesmhﬂaireset
des moyens tels que poulies, courroies, cébles, engrenages montés libres oa
fous, reliés en un point fixe du support du dispositif assurant le couplage
desdits organes tubulaires entre eux de facon que lorsgue le premier organe
est entrainé par le moteur précité sur une distance d par rapport audit
support fixe,. ledit second organe est entrainé dans la mfme direction d'une
méme distance d par rapport audit premier organe.

Selon un mode de réalisation préféré, lesdits moyens de cammande
moteurs du dispositif compremnent un cdble, une courroie ou analogue dont
un brin est tendu paralldlement a 1'axe médian desdits organes tubulaires
et est déplacable alternativement en étant relié en au moins un point a
1'un desdits organes tubulaires.

De la méme facon et de préférence, lesdits moyens de couplage
desdits organes tubulaires compremnent un céble ou une courroie tenda en
formant deux brins entre deux poulies ou engrenages montés sur ledit pre-
mier organe tubulaire et s'étendant sur sensiblement toute sa longueur, un
brin dudit cible ou de ladite courroie étant fixé & un point dudit deuxis-
me organe tubulaire et l'autre brin étant fixé en un point fixe du support
du dispositif. - )

De préférence, ledit deuxiéme organe tubulaire est monté coulis-
sant & l'intérieur du premier.

‘Avec de telles caractéristiques de montage, il devient aisé de
réaliser un dispositif télescopique dont la course 2d peut étre commandée
de facon précise a partir d'une camande de course d positive du premier
argane tubulaire extérieur -.

Selon une autre caractéristique de l'invention, le guidage a
coulissement du deuxitme organe tubulaire dans le premier organe tubulaire
se fait & 1'aide de galets montés 3 1'intérieur du premier organe tubalaire
et roulant -sur des pistes formés par des méplats ménagés sur la paroi ex-
terne dudit deuxilme organe tubulaire. Undispositif de guidage analogue per—
met le coulissement da premier organe tubulaire a 1'intérieur du suppart
fixe du dispositif.Dans ces conditions, on cbtient une orientation angulai-
re déterminée précise dans l'espace du second organe tubulaire, la section
générale des organes tubulaires pouvant cependant €tre circulaire, ce qui
facilite la construction & tous les points de wvue.

Selon une autre caractéristique de l'invention, les moyens
de commande électriques et/ou pneumatiques commandés a partir
de l'extrémité du deuxieéme organe tubulaire sont
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alimentés par des canduites souples passant a 1'itQ:9ﬁZL&62
dudit deuxiéme organe tubulaire. et a l'extérieuf_dudit premier
organe tubulaire en étant fixés en leur point d’alimentation
au support du dispositif. vers sa base et en paséant a l'autre
extrémité dudit premier organe tubulaire sur des poulieé de
renvoi ou analogue. Un tel montage permet de passer les
conduites d'alimentation a 1'intérieﬁr du bras télescopique,
évitant selbn la plupart des-dispositioné classiques une telle
alimentation par des cébles extérieurs gui viennent encombrer
le volume de travail et peuvent &tre endommagés.

Selon une autre caractéristique de l'invention, le
premier organe tubulaire est monté tournant dans des paliers
de rotation liés audit support. Il est alors possible de faire
tourner de l'angle désiré le dispositif; le éystéme des
paliers et pistes plates formés sur les tubes permettant de
commander précisément la position angﬁlaire dans l'espace du

deuxieme organe tubulaire par rapport au support pris comme

élément de référence. Dans une telle conception, l'alimentation

par conduites souples passant a l'intérieur du dispositif peut
étre conservée en prévoyant 51mp1ement a la base d'enrouler de
facon liche en hélice sur deux ou trois tours environ les
conduites d'allmentatlon autour du premler organe tubulaire.
Les mouvements de rotation imprimés au dispositif télescopique
entraineront dans ces conditions une simple modification du
diamdtre . d'enroulement rattrapant la différence de
longueur due 3 l'orientation angulaire variable du bras de
commande constitué par les deux organes tubulaires télescopi-
ques.

L'invention et sa mise en oeﬁvre apparaitront plus
clairement & l'aide de la description qui va suivre faite en
référence aux dessins annexés dans 1eéqﬁels :

- la figure 1 montre en vue schématique et en
élévation les éléments essentiels d'un dispositif de transfert
télescopique congu selon 1'invention ;

- les figures 2 et‘3 sont des vuéé en coupe faites
respectivement au niveau des plans II-II et III-III de la
figure 1 a travers le dispositif de transfert, le support
étant supposé enlevé ;

-~ la figure 4 montre a plus petite-échelle, comme la



10

15

20

25

30

35

-

4
figure 1, le montage des conduites d'alimentatioﬂoégQZ§H@gé
de commande électriques et/ou pneumaiiqﬁes équipant le robot
et associés a ce bras télescopique ;

- les figures 5 et 6 montrent schématiquement le
principe du mouvement de transfert du bras télescopique ;

- les figures 7 et 8 montrent schématiquement le
principe de guidage des conduites d'aliﬁentation passant 2
1'intérieur du bras télescopique. A

En se reportant tout d‘'abord aux flgures 143, on
voit que le dlSpOSitlf de transfert télescopique comprend
essentiellement deux organes tubulaires coulissant télescopi-
quement l'un dans l'autre respectivement 1 et 2. Dans
1 exemple de réalisation. préféré illuctré, ces organes sont
constitués par des tubes & section générale circulaire, ce
qui est le plus pratique au niveau de la fabrication et
donne la plus grande résistance sous le plﬁs faible volume.

L'ensemble des tubes 1 et 2 est monté a l'intérieur
d'un moyeu 3 lui-méme supporté par des galets ou ioulements
4 qui permettent sa rotation dansvun sﬁpport 5 du dispositif.
Dans ce qui suivra; on supposera que le support est "fixe",

et 1'on appellera "base" la partie basse voisine du support

5 dans la position illustrée a la figure 1 et "sommet™ la
partie opposée située vers la partie haute de la figure. Il
est bien entendu cependant que le support 5 "fixe" peut
paifaitement étre mobile & l'intérieur d'un dispositif plus
complexe formant robot et qu'il n'est dénommé "fixe" que par
matiére de référence.

Pour réaliser le guidage & coulissement du tube 1
dans le moyeu 3, on a formé, comme il apparait plus clairement
4 la figure 2, trois méplats 6 formant des pistes rectilignes
orientées a 120° 1l'une de l'autre sur la paroi périphérique
du tube 1. Sur ces pistes 6 viennent rouler deux jeux de trois
galets 7, 7' assurant un parfait guidage rectiligne paralléle
2 1l'axe 8 du dispositif du tube 1 dans le moyeu .support 3.
Le montage peut &tre parfait en prévoyant par exemple sur les
deux galets 7, 7' visibles a la figure 1 des moyens élastiques
de rattrapage de jeu tels que des rondelles élastiques (non
représentées) venant presser ces galets contre les pistes 6
en regard.
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Le montage télescopigue et le guida«je du t&QQZt%ﬁ%
2 a3 1l'intérieur du tube 1.sé fait de facon analogue au moyen
de galets 9, 9’ montés & la base du tube externe 1 et venant
rouler sur trois pistes 10 formées par des méplats rectilignes
orientées 3 120° sur la périphérie du tube interne 2. Un
rattrapage élastique du montage peut &étre prévu également pour
deux des galets 9, 9'.

Pour l'entrainement en mouvement du dispositif, il est
prévu des moyens de commande moteurs comprenantAun moteur
hydraulique ou électrique 11, par exeﬁple du type 3 entraine-
ment pas a pas. Le moteur 11 fait tourner de l'angle précis

déterminé voulu une poulie 12 qui est avantageusement du type

crantée pour '1'entrainement précis d'une courrolie plate
crantée 13 enroulée autour de la poulle_12 et d'une poulie de -
renvoi 14_montée tournant folle & 1l'extrémité haute fixe du
dispositif. Comme il apparait plus élairement sur le schéma
de principe de fbnctionnement des figﬁreé 5 et 6, la courroie
13 a ses deux brins 13,, 13, tendus entre les poulies 12 et
14, et 1'un des brins 13, est fixé en 15 vers 1’extrémité
supérieure du tube 1.

D'autre part, le tube 1 extérieur porte deux poulies

16, 17 qui sont avantageusement du méme type que les poulies

12 et 14 et sur lesquelles est tendue une courroie 18. Comme

il apparait notamment des figures 1 et 5, la courroie 18,
avantageusement du type courroie plate crantée, est fixée en
19 vers l'extrémité haute du tube 2 et en 20 au moyeu fixe 3.
Les poulies 16 et 17 sont montées tournant folles.

On décrira maintenant, en faisant plus particuliére--
ment référence aux figures 5 et 6, les fonctions de déplace-
ment du bras télescopique.

Lorsqu'on veut déplacer l'extrémité 2a du bras
télescopique 2 d'une certaine disfance, on commande l'entraf-
nement du moteur 12. Lorsqu on commande l'entrainement du
moteur 12, de facon a entratner la courroie 13 sur un certain
parcours d, le tube 1 est entrainé de cette méme distance d,
puisque le brin 13, de la courroie 13 est fixé en 15 au tube
1 par un palier 15' autorisant la rotation du tube 1 sur lui-méme.

Simultanément, l'ensemble de la courroie 18 et de ses
poulies de renvoi 16, 17-est entrafiné de la méme distance a
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que le tube 1 sur lequel les poulies 16, 17 sont QO8LS 6 2
brin 18, de la courroie 18 étant fixé en 20 au support fixe
du moyeu 3, les brins de la courroie 18 se déroulent et
s'enroulent de chague c&té de la méme distance d. Le brin 18,
étant solidaire en 19 du tube interne 2, cela fait que le
tube 2 est entrainé sur une distance strictement égale & d
par rapport.au tube 1 et dans le méme sens que lui. En
définitive, le tube 2 avance donc de la distance 24 dans la
direction de déplacement commandée (par rapport aux supports
3, 5 supposés fixes). ’

Du fait que le moyeu 3 est monté dans des paliers 4
en rotation dans le support fixe 5, il est en outre possible
de faire tourner l'ensemble des tubes téleséopiques 1T et 2
avec le moyeu 3 a i'intérieur du support 5. Cette rotation
d'un angle déterminé peut &tre commandée par exemple par une
courroie crantée 21 montée sur une poulie crantée 22 solidaire

du moyeu 3. On note que compte tenu de la prévision des méplats
6, 10 formés sur les tubes 1 et 2 respectivement et du fait des

galets 7, 9 qui viennent presser sur ces pistes, on obtient un

verrouillage en rotation du tube interne 2 par rapport au moyeu

3, d'ol la possibilité de commande positive en rotation de la
téte 2a du bras télescopigque .autour de l'axe 8 du dispositif.

On décrira maintenant, en faisant référence aux
figures 4, 7 et 8, l'alimentation électrique et/ou pneumatique
des moyens de commande portés par la téte 2a du bras. Ces
moyens de commande peuvent actionner par exemple une .téte de
préhension, ou encore fournir les informations de commande et
de contrdle & un autre bras éventuellement télescopique lui-
méme monté supporté a l’extrémité 2a du dispositif.

Selon le mode de réalisation illustré, on a supposé
que la téte 2a du bras télescopique devait recevoir une
information pneumatique par une conduite 23 et une information
électrique par une conduite 24. Selon l'invention, ces
conduites peuvent &tre montées essentiellement 3 1l'intérieur
du bras en utilisant des conduites soﬁples genre tubes fins
par exemple de quelques millimeétres de diametre.

Les conduites 23, 24 arrivent au niveau du support

fixe 5 en étant enroulées surdgx{ét;ois tours de fagon souple:

a la base du tube externe 1. Ensuite, les conduites sont
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tendues contre la paroi externe du tube 1 jusque veGU3£E7§H555e
supérieure du tube ol elles s enroulent autour de deux poulies
25, 26 fixées au tube 1 et redescendent ensuite a l'intérieur
du tube interne 2 pour venir ressortir a 1! extrémité de la téte
2a du tube. )

Comme il apparait plus clairement aux figures 7 et 8,
lorsque le tube 1 est entrainé sur une distance d, et par
conséguent le tube 2 sur une distanée 24 (par rapport au
support supposé fixe 5), on voit que lorsqﬁe le brin externe
231, 241 des conduites 23, 24 se racéourcissent de la distance

24

d en s ‘enroulant autour des poulies 25, 26, les brins 232, 2

internes s'allongent de la distance correspondante. Les

conduites restent donc tendues correctement et l’on n'a pas
de conduite de commande. venant trafner a 1! extérieur du bras
télescopique.

D'autre part, compte tenu des<kxm>étrois spires l&4ches
d'enroulement a la base des condultes autour du tube 1, une
commande en rotation,. par exemple sur un tour de la téte 2a,
est possible par simple resserrement ou rel&chement &Jdiaﬁﬁre(km
spires enroulées & la base du dispositif.

Bien entendu l'invention n'est nullement limitée au
mode de réalisation illustré et décrit qui n'a. été donné qu'a
titre d'exemple. En particulier, il est possible de monter les
tubes non pas télescopiquement l'un dans l'autre, mais extérieu-
rement l'un a 1l'autre quoique le'montage interne soit en
général préféré. De méme, pour réaliéer les entrafnements,
au lieu d'utiliser des courroies plates et crantées engrenant
avec des engrenages correspondants, on peut utiliser d'autres .
types de courroies et poulies, par exemple a gorge trapézoidale,
ou encore des engrenages qui peuvent réaliser les mémes

entrainements relatifs.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de transfert télescopique en particu-

. lier pour robots industriels, caractérisé en ce qu'il com-

prend au moins deux organes tibulaires (1,2) coulissant té-
lescopiquement 1l'un par rapport a l'autre, des moyens de com-
mande moteurs du dispositif comprenant au moins un hoteur(11)
entrainant positivemen£ parallélement & l'axe médian (8) des-
dits organes tubulaires et alternativement dans un sens ou
dans l'autre l'un desdits organes tubulaires (1) et des
moyens tels gue poulies, courroies, cables, engrenages (16,
17,18) montés libres ou fous, reliés en un point fike (20) dQu
support (3,5) du dispositif, assurant le couplage ~desdits
organes tubulaires (1,2) entre eux de fagon que lorsgque le
premier organe (1) est entrafné par le moteur (11) précité
sur une distance 4 par rapport audit support fixe, ledit se-
cond organe (2) est entrainé dans la méme direction d'une
méme distance d par rapport audit premier organe ledit
deuxi®me organe télescopique (2) coulissant & l'intérieur du
premier organe télescopique (1) en étant guidé au moyen de
galets (9) montés a 1l'intérieur du premier organe télescopi-
que et roulant.sur des pistes (10) formées par des méplats
ménagés sur la paroi extérieure dudit deuxiéme organe tubu-
laire (2). ' o

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce éue lesdits moyens de commande moteurs du dispositif
comprennent un cédble, une courroie ou analogue (i3) dont un
brin est tendd paralleélement a 1l'axe médian (8) desdits or-
ganes tubulaires et déplagable alternativement en étant re-
1lié en au moins un point (15) a 1'un (1) desdits organes tu-
bulaires. ,

3. Dispositif selon 1d revendication 1 ou la reven-
dication 2, caractérisé en ce que lesdits moyens de couplage
desdits organes‘tubulaires (1,2) comprennent un cfble ou une
courroie (18) tendue en formant deux brins entre deux poulies
ou éngrenages (16, 17) montés sur ledit premier organe tubu-
laire (1) et s'étendant sur sensiblement toute sa longueur,
un brin dudit c8ble ou de ladite courroie &étant fixé a vn
point (19) dudit deuxidme organe tubulaire (2) et l'autre
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brin étant fixé en un point fixe (20) du support.

4. Dispositif selon les revendications 2 et 3, ca-
ractérisé en ce que lesdites courroies (13,18) sont des cour-
roies crantées s'enroulant sur des poulies crantées (12,14,
16,17) en correspondance.

5. Dispositif selon l'une des revendications précé-
dentes caractérisé en ce que trois pistes (10} orientées 2
120° 1'une de l'autre autour du deuxieéme orgahe tubulaire (2)
sont prévues sur lesquelles roulent trois jeux de galets (9)
de guidage précité. |

6. Dispositif selon la revendication .5, caractérisé
en ce que deux jeux de galets (9) sont prévus dans ledit pre-

" mier organe tubulaire (1) espacés d'une certaine distance pa-

15

20

25

ralldlement 3 l'axe médian (8) du dispositif.

7. Dispositif selon 1l'une des revendication précé—
dentes caractérisé en ce que ledit premier organe tubulaire
(1) est guidé a 1l'intérieur du support fixe (3) du dispositif
par des moyens & pistes (6) formées sur la périphérie dudit
premier organe tubulaire (1) et galets (7) montés dans ledit
support (3) analogues aux moyens de guidage du coulissement
dudit second organe tubulaire (2) dans ledit premier organe
tubulaire.

8. Dispositif selon l'une des revendications précé-
dentes caractérisé en ce que des moyens sont prévus pour

presser élastiquement certains au moins desdits galets de

guidage (7,9) contre lesdites pistes (6,10).

30

35

. 9. DlSpOSltif selon 1l'une des revendications précé—
dentes, caractérisé en ce que les moyens de commande électri-
que et/ou pheumatique commandés a partir de ltextrémité 2a
dudit deuxiéme organe tubulaire (2) sont alimentés par des
conduites souples (23, 24) passant a l'intérieur dudit deuxié-
me organe tubulaire (2) et a l'extérieur dudit premier organe
tubulaire (1) en étant fixées en leur point d'alimentation
au support (5) du dispositif vers sa base et en passant 2
1'autre extrémité dudit premier organe tubulaire (1) sur des
poulies de renvoi ou analogue (25,26).

10. Dispositif selon l'une des revendications pré-

c&dentes caractérisé en ce que ledit premier organe tubulaire
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(1) est monté tournant dans des paliers (4) de rotation liés
audit support (5). '

11. Dispositif selon les revendications 9 et 10,
caractérisé en ce que lesdites conduites souples (23,24) sont
enroulées l4ches en hélice sur deux ou trois tours environ
2 leur base d'alimentation autour dudit premier organe tubu-
laire (1).

12. Dispositif selon 1eé‘revendicat;ons 10 ou 11
caractérisé en ce que ledit premier organe tubulaire’ (1) est
relié par un palier de rotation (15') a la pikce. (15) de com-

mande en translation dudit organe tubulaire.(1l par la comman-
de d'entrainement moteur (12, 13). .
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